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Die Universität Dortmund betrauert den Tod von Prof. Dr.-Ing. Eckhard Freund, der am 15.1.2005 im Alter von 
64 Jahren verstorben ist. Freund leitete seit 1985 das Institut fiir Roboterforschung, eine zentrale Einrichtung der 
Universität, und war Inhaber des Lehrstuhls dir Automatisierung und Robotertechnologie. 
An der Universität baute er das Institut fiir Roboterforschung auf und IDhrte es zu hohem wissenschaftlichen 
Ansehen. In viel beachteten weltweiten Kooperationen wirkte er maßgeblich mit. Als hervorragender und 
international renommierter Wissenschaftler hat er sich insbesondere mit Fragen der automatischen Führung von 
Transportsystemen, der Steuerung von Robotersystemen durch Methoden der virtuellen Realität und mit 
Mehrrobotersystemen befasst und sich hier große Anerkennung erworben. Die Universität Dortmund hat einen 
hervorragenden und geschätzten Wissenschaftler verloren. 
Freund wurde am 28.2.1940 in Düsseldorf geboren. Nach dem Diplom 1965 in Elektrotechnik an der 
Technischen Hochschule Darmstadt promovierte er zum Dr.-Ing. an der Technischen Universität Berlin. Von 
1972 bis 1976 war er Gastprofessor an der University of Southern California. Zum Wintersemester 1978/79 
erhielt er einen Ruf an den Lehrstuhl dir Automatisierungs- und Informationstechnik an der FernUniversität 
Hagen und war hier von Juni 1982 bis Mai 1984 Dekan des Fachbereichs Elektrotechnik. Nach einer erneuten 
Gastprofessur an der University ofSouthem California 1984 wurde er am 22.1.1985 Inhaber des LehrstuhIs fiir 
Automatisierung und Robotertechnologie in der Fakultät fiir Elektrotechnik und Informationstechnik und Leiter 
des Instituts dir Roboterforschung der Universität Dortmund. 
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